


















In this paper, we consid巴rthe problem of estimating the state of camera from the real 
tim巴 trafficimag巴Sobtained with the fixed cam巴rawith pan, tilt and zoom functions. 
This problem comes from th巴researchof image processing of the road image for traffic 
state estimation. Sinc巴 thiscamera can be controlled from the authorities of political 
surveillance, the camera is subject to move suddenly. 
The state of the camera means the camera direction and the amount of zooming. This 
processing needs real-time procesing from the nature of出eproblem. Ifwe apply the 
simple 2 D matching method, itrequires a larg巴processingtime. 
H巴nce,in this paper, we will us巴 two1 D vectors for matching using two low-
dim巴nsionalvectors of the v巴rticaland holizontal av巴ragevalues of the pixels of certain 
area in th巴image.The feature spaces are defined from the primal eigenv巴ctorsof sample 
imaσ巴sand the distance b巴tweenthe cu汀巴ntimaoe and the feature soace is used for ,:, t' 
matching. Mor巴OV巴r,when we estimate the zoom magnification, eigenimage is d巴rived。
from the non-zoom巴dimages after positional matching. 
Similar m巴thodsare applied both for the calibration of camera direction (pan and tilt) 
and zooming. 
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M＝活（xm吋 x一王） (5) 
とする。このとき王は平均
1 .;c三
X＝一一 ） X 














?? ? ? ?


















? ?? (7) 
を得る。ここに、 a;(i=1, .. ,r）はスカラー である。
ここに得られた正規直交ベクトルV1,V2,・・・,V，を特徴ベクトル、それらにより張られる空
間を特徴ベクトル空間と呼ぶことにする。さらに、今後の展開のために、行列







36bmp 37bmp 3日bmp 39.bmp 40.bmp 
41.bmp 42.bmp 43bmp 44bmp 45.bmp 
46.bmp 47.bmp 48.bmp 49.bmp 5日bmp





















d,(s，叶（x(s,t)-x)-ve}' {(x（υ）－x) ve} 
で与えられる。このときveは




























定する場合において、参照する画像の大きさは縦 （x方向）300ピクセル、横 （y方向）600 























月（s)＝ん（s)+C,s＝一i，リO,.. ,i (14) 
と書ける。 ここに、位置sは、極小値の位置が同じ0になるよう、あらかじめ調整されて
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I 6 I 94.1 I 
I s I 90.9 I 
3 I 88.o I 
I 7o.o I 
I 55.o I 
I 86.9 I 
表2:PTの推定結果
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晴天 101 2 
曇天 55 。
雨天 25 3 
夜間 20 2 
その他 20 3 
ズーム画像｜ 21 19 
表4：倍率の分布
倍率 4.1 4.4 4.5 4.6 4.7 4.8 4.9 
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